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Abstract 



A parking assist apparatus which enables even an inexperienced driver to park with no difficulty or anxiety 
assists the parking operation by taking an image rearwardly of a vehicle during the parking operation by a 
camera, indicating an estimated locus of the vehicle overlapping with the rearward images on a display, 
indicating a first estimated locus in accordance with a steering angle of the vehicle at an initial stage of the 
parking operation on the display, fixing the first estimated locus at a predetermined condition to have the 
locus as an target locus, indicating the second estimated locus varied in accordance with the change of the 
steering angle during the parking operation on the display, and guiding the second estimated locus to be in 
accord with a fixed target locus 
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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unteriagen entnommen 

Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

(g) Einparkhilfsgerat und Einparkhilfsverfahren fur ein Fahrzeug 

(g) Ein Parkhilfsgerat ermdglicht es sogar einem unerfah- 
renen Fahrer, das Parken ohne Schwiorigkeiten durchzu- . 
fuhren, und unterstCitzt den Parkvorgang in geeigneter 
Weise. Das Parkhilfssystem der vorllegenden Erfindung 
nimmt das von einem Fahrzeug aus nach hinten gertchte- 
te Bild wahrend des Parkvorgangs mit einer Kamera (17) 
*auf, zeigt eine geschatzte Ortskurve des Fahrzeugs uber- 
lappend mit dem nach hinten gerichteten Bild an einer 
Anzeige <13) an, zeigt eine erste geschatzte Ortskurve ge- 
mafS einem Lenkungswinkel des Fahrzeugs in einer An- 
fangsstufe des Parkvorgangs an der Anzeige (13) an, fi- 
xiert die erste geschatzte Ortskurve bei einem vorbe- 
stimmten Zustand, um die Ortskurve als eine Zielortskur- 
ve vorzusehen, zeigt die zweite geschatzte gemafi der An- 
derung des Lenkungswinkels wahrend des Parkvorgangs 
variierte Ortskurve an der Anzeige (13) an und fuhrt die 
zweite geschatzte Ortskurve so, dass sie mit einer fixier- 
ten Zielortskurve ubereinstimmt. 
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Bcschrcibung 

[0001] Die Erfindung bciniri ein Hilfsgerat und ein Hilfs- 
verfahren bei der Ruckwarisbewegung und insbesondere ein 
Hilfsgerat und ein Hillsvcrtahren fiir einen Fahrzeugfahrer, .s 
um das Fahrzeug riickwans zu fahren, unter Einsatz einer 
Kamera, die ein voni Fahr/eug aus nach hinten gerichtetes 
Bild aufninunt, und einer An/eige, die eine geschatzte Orts- 
kurve der Riickwartsbewegung des Fahrzeugs uber das Bild 
iiberlagert anzeigt, wenn der Fahrer das Fahrzeug parkt und lO 
den Wagen voriibergehend in eine Ausweichstelle fahrt. 
[0002] Herkommlicherweise sind Verfahren zum Unter- 
stutzen des Parallelparkens und des Einparkens, wie z, B. in 
eine Garage, fiir einen unerfahrenen Fahrer gut bekannt. Ge- 
mal3 der japanischen Patentoffenlegungsschrift Nr. H07- 15 
17328 ist eine CCD Karnera und ein Entfemungssensor zur 
Messung derEntfemung an einer Fahrzeugkarosserie vorge- 
sehen, und die Umgebung uni das Fahrzeug wird erfasst, um 
dem Fahrer ein Umgebungsbild des Fahrzeugs auf der An- 
zeige in dem Fahrzeug aus der Vogelperspektive zu zeigen. 
In der japanischen Patentoffenlegungsschrift Nr, S59- 
201082 ist ein Verfahren zuni Erfassen des Lenkwinkels 
durch einen Lenksensor und zum Berechnen des Lenkrad- 
winkels zur Ausgabe auf die Anzeige ofFenbart. 
[0003] In einer weiteren japanischen Patentoffenlegungs- 
schrift Nr. H08-2357 ist ein Verfahren zum Messen eines 
Abstands zwischen dern Fahrzeug und einem Hindemis 
(insbesondere einem schon geparklen Fahrzeug neben ei- 
nem Parkplatz) durch . einen Entfemungssensor fiir einen 
Objektdetektor vorgesehen» der an der Rucks eite des Fahr- 
zeugs vorgesehen ist und eine Position zum Beginnen des 
Drehens bzw. Lenkens der Rader um den maximalen Lenk- 
winkel gemafi dem Abstand erfasst, um den Fahrer uber die 
Zeitabstimmung zur Einleitung des Lenkvorgangs zu infor- 
mieren. 

[0004] Jedoch erfordem die oben erwahnten herkommli- 
chen Verfahren, dass das Hindemis um das Fahrzeug herum 
unter Verwendung verschiedener Sensortechnologien er- 
fasst wird, was ein System fur deren Durchfiihrung kompli- 
ziert macht. AuBerdem kann das Verfahren zum Messen des 
Abstands zwischen dem Fahrzeug und dem Hindemis durch 
den Abstandssensor und zum Informiere.n dariiber nicht not- 
wendigerweise beim Parken unterstutzen, insbesondere 
wenn kein anderes Fahrzeug neben dem Parkplatz geparkt 
ist und wenn Hindernisse, wie z. B. eine Person, plotzlich 45 
das Fahrzeug wahrend des Parkvorgangs erreichen. 
[0005] Es ist daher eine Aufgabe der vorliegenden Erfin- 
dung, die oben genannten Nachteile des Stands der Technik 
zu iiberwinden. 

[0006] Es ist aufierdem ein Gesichtspunkt der vorliegen- 50 
den Erfindung, ein Hilfsgerat und Hilfsverfahren fiir ein 
Fahrzeug bei der Ruckwartsbewegung zu schaffen, die es ei- 
nem unerfahrenen Fahrer ermogiichen, den Parkvorgang 
ohne Schwierigkeilen und Probleme durch zufuhren, und die 
den Parkbetrieb in geeigneler Weise unterstutzen. 55 
[0007] Gemal3 der vorliegenden Erfindung hat das Hilfs- 
gerat eine Kamera, die vom Fahrzeug aus nach hinten ge- 
richtete Bilder (d. h. Bilder des Bereichs hinter dem Fahr- 
zeug, im Folgenden als ruckwartiges Bild bezeichnet) bei 
dern Parkvorgang aufnimmt, eine Anzeigeeinrichtung, die 60 
das Bild von der Kamera als ein ruckwartiges Bild zeigt, 
eine Fahrzeugzustandserfassungseinrichtung, die den Fahr- 
zeugzustand erfasst, und eine Berechnungseinrichtung fiir 
die geschatzte Ortskurve, die eine geschatzte Ortskurve fur 
das fahrende Fahrzeug auf der Grundlage der information 65 
aus der Fahrzeugzustandserfassungseinrichiung und der 
Fahrzeugeigenschaften berechnet, urn die geschatzte Orts- 
kurve uberiappend mit dem rUckwartigen Bild an der An- 
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/.cigeeinrichtung zu zeigen, wobci die icuhnische Einrich-. 
lung des Weiteren eine Ortskurvcnii.xicrcinrichtung, die eine 
ersie geschatzte Ortskurve gemaB dctu l-cnkwinkel bei einer 
Anfangsstufe bzw. bei einem Anfangsschriii zeigt und die 
erste geschatzte Ortskurve bei cincrn vorbestimmten Zu- 
stand fixiert, eine ZielortskurvenfcsJsct/.einrichtung, die die 
ersle geschatzte Ortskurve als eine /iclortskurve festsetzt, 
wenn die erste geschatzte Ortskurve durch die Ortskurvenft- 
xiereinrichtung fixiert wird, und eine Fiihrungseinrichtung, 
die an der Anzeigeeinrichtung eine /.weiie geschatzte Orts- 
kurve zeigt, die gemaB der Anderung des Lenkwinkels wah- 
rend des Parkvorgangs variiert. wird, urn die zweite ge- 
schatzte Ortskurve zu der Zielortskurve zu fuhren. 
[0008] Die Wirkungen des Hilfsgerats fur das Fahrzeug 
bei der Ruckwartsbewegung warden irn Foigenden darge- 
stellt. Anzeigen der ersten geschaizten Ortskurve gemaB 
dem Lenkwinkel bei einer Anfangsstute des Parkvorgangs, 
Fi xieren der ersten geschatzten Ortskurve bei einem vorbe- 
stimmten Zustand (sie wird durch den Fahrer fixiert), um die 
erste geschatzte Ortskurve als Zielortskurve festzusetzen, 
Zeigen der zweiten geschatzten Ortskurve an der Anzeige- 
einrichtung. der gemaB dem Lenkwinkel bei dem Parkvor- 
gang variiert wird, um das Fuhren der zweiten geschatzten 
Ortskurve zu der fixierten Zielortskurve zu ermogiichen, 
Betreiben des Lenkrads durch Fuhren der zweiten geschatz- 
ten Ortskurve, um mit der standardisierten Zielortskurve 
iibereinzustimmen, Dabei ist kein komplizierter BeLrieb un- 
ter keinen Umstanden des Parkens ertbrderiich. Da es z. B. 
nicht notwendig ist, das Lenkrad beim parallelen Parken fur 
einen vorbestimmten Zeitraum unruhig zu halten, ist sogar 
einem unerfahrenen Fahrer einfaches Parken rnoglich. 
[0009] Wenn fiir diesen Fall Inform ationen uber die Rich^ 
tung auf der Grundlage der Information aus der Fahrzeugzu- 
standserfassungseinrichtung und der Zielortskurve gegeben 
werden, dann berechnet die Fuhrungseinrichlung die Diffe- 
renz von der Zielortskurve auf der Grundlage der Informa- 
tion von der fixierten Zielortskurve und der Fahrzeugzu- 
standserfassungseinrichlung (wie z. B. des Zustands des 
Schalthebels, dem Lenkungszustand und der Fahrbedin- 
gung, was angeiriessene Richtungen gemaB der berechneten 
Differenz oder der Positionsbeziehung zwischen der fixier- 
ten Ortskurve und der Zielortskurve ermoglicht, um ein Ge- 
rat zu schaffen, das den Parkvorgang in geeigneter Weise 
unterstutzt. 

[0010] Der vorbestimmte Zustand kann wie folgt festge- 
setzt werden: 

[0011] Wenn es keine Hindernisse in dem Bereich der er- 
sten geschatzten Ortskurve gibt und wenn die erste ge- 
schatzte Ortskurve in der Richtung angezeigt wird, in wel- 
che der Fahrer beabsichtigt, zu parken, dann wird die erste 
geschatzte Ortskurve fixiert, um das Fahrzeug auf der 
Grundlage eines solchen Zustands nach Bestatigung der Ab- 
sicht des Fahrers zum Parken und der Bestatigung der Si- 
cherheit fiir den Parkvorgang zu parken. 
[0012] GemaB der vorliegenden Erfindung hat ein Hilfs- 
gerat fiir ein Fahrzeug bei der Ruckwartsbewegung eine Ka- 
mera, die ein vom Fahrzeug aus ruck war tsgerichtetes Bild 
bei der Ruckwartsbewegung aufnimmt, eine Erfassungsein- 
richtung zum Erfassen eines Fahrzeugzustands bei der 
Ruckwartsbewegung, eine Berechnungseinrichtung zum 
Berechnen einer geschatzten Ruckwartsbewegungsorts- 
kurve auf der Grundlage des Fahrzeugzustands und der 
Fahrzeugeigenschaften, und eine Anzeige, die die zuletzt 
geschatzte Ruckwartsbewegungsortskurve als eine vorlie- 
gende Ortskurve und eine geschatzte Ruckwartsbewegungs- 
ortskurve mit einer spezifischen Zeitabstimmung als eine 
Zielortskurve anzeigt, wobei die vorliegende Ortskurve und 
die Zielortskurve auf dem rUckwartigen Bild iiberlagert wer- 
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den. 

[0013] Gi^rnaB der vorliegenden Erfindung hai cin Hilfs- 
gerat fur ein Fahrzeug bei der Riickwartsbewegung des Wet- 
teren eine Kamera, die durchgehend ein vom Fahr/.cug aus 
ruckwart^gerichtetes Bild bei der Riickwansbewegung auf- 5 
nimml, eine Erfassungseinrichtung zum Erfassen eines 
Fahrzeugzu stands bei def Riickwartsbewegung, eine Be- 
rechnungseinrichtung zum Berechnen einer geschaizten 
Ruckwartsbewegungsortskurve auf der Grundlage eines 
Fahrzeugszuslands und von Fahrzeugeigenschafien und 10 
eine Anzeige, die eine geschatzte Ruckwartsbewegungsorts- 
kurve uberlagert auf dem riickwartigen Bild zeigj, wobei 
eine geschatzte Ruckwartsbewegungsortskurve bei einer 
spezifischen Zeitabstimmung als eine Zielortskurve auf der 
Anzeige fixiert wird und die geschatzte Ruckwansbewe- 15 
gungsortskurve durchgehend auf der Anzeige angezeigt 
wird, auch nachdem die Zielortskurve fixiert ist. 
[0014] GemaB der vorliegenden Erfindung hat ein Hilfs- 
verfahreri fiir ein Fahrzeug bei der Riickwartsbewegung des 
Weiteren einen ersten Schritt zum durchgehenden Aufneh- 20 
men eines vom Fahrzeug aus riickwartsgerichreien Bildes 
bei der Riickwartsbewegung, einen zweiten Schritt zum 
durchgehenden Erfassen eines Fahrzeug szustands bei der 
Riickwartsbewegung, einen dritten Schritt zum durchgehen- 
den Berechnen einer geschatzten Riickwartsbewegungsorts- 25 
kurve auf der Grundlage des Fahrzeugzustands und von 
Fahrzeugeigenschafien und einen vierten Schritt zum durch- 
gehenden Zeigen der geschatzten Riickwartsbewegungs- 
ortskurve, die auf das ruckwartige Bild iiberlagert isl. einen 
funften Schritt zum Fixieren einer geschatzten Riickwarts- 30 
bewegungsortskurve bei einer spezifischen Zeitabstimmung 
als eine Zielortskurve auf der Anzeige und einen sechsten 
Schritt zum weiteren durchgehenden Anzeigen des ge- 
schatzten Riickwartsbewegungsorts auf der Anzeige, sogar 
nachdem der Zielort fixiert ist. 35 
[0015] Fig. 1 ist ein Blockdiagramm eines Hilfsgerats fur 
ein Fahrzeug bei der Riickwartsbewegung (z. B. ein Park- 
hilfsgerat) eines Ausfuhrungsbeispiels dieser Erfindung; 
[0016] Fig. 2 ist eine perspektivische Ansicht eipes Fahr- 
zeugs, die dias Parkhilfsgerat des Ausfuhrungsbeispiels die- 40 
ser Erfindung darstellend zeigt; 

[0017] Fig. 3 zeigt einen Lenkungssensor in einem Aus- 
fiihrungsbeispiel dieser Erfindung. Fig. 3(a) ist eine Drauf- 
sichtdes Lenkungssensors, wenn eine Lenkungssaulenwelle 
damit ausgestattet ist, und Fig. 3(b) ist eine perspektivische 45 
Ansicht, die einen Uberblick einer Scheibenplatte des Len- 
kungssensors und einen Fotounterbrecher zeigt; 
[0018] Fig, 4 ist eine Zeitverlauf, der eine Aufgabe von 
Phase A und Phase B des Lenkungssensors zeigt, der in Fig. 
3 gezeigt ist; 50 
[0019] Fig. 5A und Fig. 5B stellen ein Flussdiagramm dar, 
das einen Betrieb eines Reglers beim Parkvorgang gemaB 
dem Ausfuhrungsbeispiel dieser Erfindung zeigt; 
[0020] Fig. 6 ist ein Flussdiagramm, das einen Lenkungs- 
sensorimpulsbetrieb des Reglers gemafi dem Ausftihrungs- 55 
beispiel dieser Erfindung zeigt; 

[0021] Fig. 7 ist ein Russdiagramm, das einen Neutral- 

punktbetrieb des I^enkungs sensors des Reglers gemaB dem 

Ausfuhrungsbeispiel dieser Erfindung zeigt; 

[0022] Fig. 8 ist eine erlautemde Ansicht, die zum Be- 60 

rechnen der geschatzten anzufahrenden Ortskurve gemafi 

diesem Ausfuhrungsbeispiel dieser Erfindung verwendet 

wird; 

[0023] Fig- 9 ist eine grafische Darstellung, die Koordina- 
len einer Kamera und einer Anzeige gemaB dem Ausfiih- 65 
rungsbeispiel der Erfindung zeigt; 

[0024] Fig. 10 zeigt eine Kamera des Parkhiifsgerats, mit 
deni das Fahrzeug gemaB dem Ausfuhrungsbeispiel dieser 
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Erfindung ausgestaltci isi: 

[0025] Fig. 11 ist eine crliiutemde Ansicht, die ein Koor- 
dinatenumwandlungsvedahren des Parkhilfsgerats gemal.^ 
dem Ausfuhrungsbeispiel dieser Erfindung erklart; 
[0026] Fig. 12 ist eine betriebserlautemde Ansicht des 
Querparkens (back-up-Parkens) gemaB dem Ausfiihrungs-" 
beispiel dieser Erfindung; 

[0027] Fig. 13 ist eine betriebserklarende Ansicht des 
Querparkens (back- up- Park ens) als Folge von Fig, 12 ge- 
maB dem Ausfiihrungsbeispiel dieser Erfindung; 
[0028] Fig. 14 ist eine betriebserklarende Ansicht fur das 
ParaUelparken; 

[0029] Fig. 15 ist eine erlautemde Ansicht zum Berech- 
nen der geschatzten anzufahrenden Ortskurve gemaB dem 
Ausfiihrungsbeispiel dieser Erfindung; 

[0030] Fig. 16 ist eine betriebserklarende Ansicht fiir das 
ParaUelparken gemaB dem Ausfuhrungsbeispiel dieser Er- 
findung; 

[0031] Fig, 17 ist eine betriebserklarende Ansicht fur das 
ParaUelparken als Folge von Fig. 16 gemaB dem Ausfiih- 
rungsbeispiel dieser Erfindung; und 

[0032] Fig. 18 ist eine betriebserklarende Ansicht fiir das 
ParaUelparken als Folge von Fig. 17 gemafi dem Ausfuh- 
rungsbeispiel dieser Erfindung. 

[0033] Das Ausfuhrungsbeispiel eines Hilfsgerats fiir ein 
Fahrzeug bei der Riickwartsbewegung (z. B. ein Parkhilfs- 
gerat) dieser Erfindung ist im Folgenden unter Bezugnahme 
auf die Fig, 1 bis 18 beschrieben. Fig, 1 zeigt ein Blockdia- 
granun eines Parkhilfsgerats 1. Wie in Fig, 1 gezeigt ist, hat 
das Parkhilfsgerat 1 eine CCD Kamera 17 (im Folgenden als 
Kamera bezeichnet), die Bilder vom Fahrzeug aus nach hin- 
ten (in Fig. 2 gezeigt) aufnimmt, einen Lenkungssensor 2, 
der den Lenkradwinkel (auch als Lenkwinkel bzw. Dreh- 
winkel bezeichnet) eines Lenkrads 21 erfasst, einen Schalt- 
hebelriickwartsschalter 3, der den Zustand der Riickwarts- 
betriebsart des Getriebeschalthebels erfasst, Parkschalter 4 
(einschUeBUch eines Querparkschalters 4a, eines Parallel- 
parkschalters 4b und eines Bestatigungsschaiters 4c), das 
das Fahrzeug in eine Parkliicke oder in eine Garage (im Fol- 
genden als "Querparken" bezeichnet) und das das Fahrzeug 
in einen Parkplatz entlang der StraiBe unmittelbar an der 
Riickseite eines anderen Fahrzeugs fuhrt (im Folgenden als 
"ParaUelparken" bezeichnet), und das eine Ortskurve 20 an- 
zeigt, die auf der Grundlage der Fahrzustande erhalten wird, 
und das die Ortskurve 20 bei einem vorbestinunten Zustand 
fixiert, um den Parkvorgang zu unterstiitzen, und weist Rad- 
drehzahlsensoren 5, 6 zum Erfassen der Drehzahl der rech- 
ten und Unken angetriebenen Rader auf. Das Parkhilfsgerat 
1 hat des Weiteren einen Regler 16 zum Regehi des Park- 
hilfsvorgangs durch Aufnahme von Signalen von der Ka- 
mera 17, dem Lenkungssensor 2, dem Schalthebelrtick- 
wartsschalter 3, den Parkschaltern 4 und den Raddrehzahl- 
sensoren 5, 6. 

[0034] Der Regler 16 ist in der Lage, das vom Fahrzeug 
aus nach hinten gerichtete Bild (das vom Fahrzeug aus gese- 
hen nach hinten gerichtete Bild) und eine geschatzte anzu- 
fahrende Ortskurve 20 (20a, 20c, 20') auf einer Anzeige 13 
auf der Grundlage dieser Signale anzuzeigen. Eine syntheti- 
sierte bzw. synthetische Stimmenfunktion ist bei dem Park- 
hilfsgerat 1 vorgesehen. Die synthetische Stimmenfunktion 
hat einen synthetischen Stimmenschaltkreis 7, der die syn- 
thetische Stimme ausgibt, die vorher in dem Speicher aufge- 
zeichnet wurde, und einen Lautsprecher 8, der dem Fahrer 
die synthetische Stimme zufiihrt. 

[0035] Der Regler 16 hat eine CPU 11, einen grafischen 
Aufzeichnungsschaltkreis 12, der die Grafik auf der Anzeige 
13 aufzeichnet, einen Uberlagerungsschaltkreis 9, cier die 
grafischen Signale und das vom Fahrzeug aus gesehen riick- 
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warlike WM aus der Kamera 17 kombinien, cincn svnchro- 
nisiertcn Trcnnschaltkreis 10, der ein synchronisicries vSi- 
gnal von dcm Bild, das durch die Kamera auigcnornmen 
wird, exirahierl, um es dem grafischen Aul/.cichnungs- 
schalikreis 12 zuzufuhren, und eine Bilderkennungsvorrich- 
tung 15 zunx Erfassen eines Parkplatzes, die die Bilderl^en- 
nung eines Parkplatzes oder einer Parklucke 30 (lurch Auf- 
nehmen eines Signals aus der Kamera 17 durchluhn. Die 
Bilderkennungsvorrichtung 15 kann von denn Rcgler 16 ge- 
trennt vorgesehen sein. 

[0036] ' Obwohl Parkschalter 4 fur Querparken. Parallel- 
parken und Bestatigung mit der beriihrungsempfindlichen 
Anzeigetatel gemaB diesem Ausfuhrungsbeispiel vorgese- 
hen sind, ist dies nicht auf diese Bauart beschrankl. Die 
Schalter konnen von der Anzeige getrennt vorgCvSehen sein. 
Lenkungswinkelanzeigemarkierungen konnen an der An- 
zeige vorgesehen sein, um Blinker gemaB dem Zusiand des 
Lenkungswinkeis zu betatigen. Eines der Lichrer der Anzei- 
gemarkierungen, hnks, rechts oderMitte, wird in Abhangig- 
keil von dem Zustand des Lenkungswinkeis drleuchrei. Die 
Lenkrichtung des Lenkrads 21 kann gemeinsam mil dem 
riickwartigen Bild angczeigt werden. Der Lenkungswinkel 
kann fiir diesen Fall entweder der Lenkungswinkel, wenn 
das Lenkrad 21 von einer neutralen Position gedreht ist, 
Oder der tatsachliche Lenkungswinkel der rechten und lin- 
ken Rader beziiglich einer Bewegungsrichtung (weilerge- 
henden Richtung) sein. Die hier angedeutete synthetische 
Stimme gibt in dem Speicher der CPU aufgezeichnete 
Klange bzw. Tone aus dem Lautsprecher 8 gemaB der relati- 
ven Position zwischen dem Fahrzeug und dem Parkpialz 30 
ab, um den Fahrer durch Fuhren bei dem F^arkvoigang durch 
Warnen oder Anzeigen mit der synthetischen Stimme zu un- 
terstutzen. 

[0037] Fig. 2 zeigt eine Ansicht, bei der das Parkhilfsgerat 
1 in dem Fahrzeug eingebaut ist. Die Kamera 17, die von 
derii Fahrzeug aus riickwarts gerichtete Bilder aufnimmt, ist 
ungefahr an der oberen Mitte eines Nummemschilds ange- 
bracht. Die Lichtachse bzw. die optische Achse ist von der 
horizontalen Richtung nach unten gerichtet. Die Kamera 17 
ist an der Mitte des hinteren Endes des Fahrzeugs angeord- 
net, so dass die optische Achse ungefahr 30° von der hori- 
zontalen Richtung nach unten gerichtet ist. Die Kamera 17 
stellt einen Sichtbereich von 140° mit einer Weiiwinkellinse 
zum Aufnehmen von Bildem von ungefahr 8 m hinter dem 
Fahrzeug sicher. 

[0038] Die Anzeige 13 ist an der Tafel einer Mirtelkopsole 
in dem Innenraum des Fahrzeugs vorgesehen. Der Regler 16 
ist an dem oberen Abschnitt eines Handschuhfachs vorgese- 
hen. Die Parkschalter 4, die die Parkunterstiitzung leiten, 
sind fur die Annehmlichkeit des Fahrers in der Mittelkon- 
sole vorgesehen. 

[0039] Der Aufbau des Lenkungssensors 2 wird unter Be- 
zugnahme auf Fig. 3A erklart, wobei ein herkommlich ver- 
wendeter Lenkungssensor 2, der den Lenkungswinkel des 
Lenkrads 21 erfasst, eingesetzt wird. Der Lenkungssensor 2 
hat eine Scheibenplatte 2a mit einer Vielzahl von Schlitzen 
daran, die sich einstuckig mit der Lenksaulenweile 23 dreht, 
und zwei Paar Fotounterbrecher (optische Unterbrecher) 2c, 
2b mit einer PhasendifFerenz von 90° zwischen einander. 
Bei diesem Auftau werden durch Drehen einer Vielzahl von 
an einer Scheibenplatte 2a in einer Umfangsrichiung vorge- 
sehenen Schlitzen zum Einschaiten/Ausschalren eines Foto- 
transistors durch Durchlassen oder Absperren des Lichts 
zwei Impulssignale einer A-Phase und einer B-Phase ausge- 
geben (siehe Fig. 4). Die Phase B wird entweder verzogert 
Oder voreilend um 90° relativ zu der Phase A gemaB der 
Drehungsrichtung des Lenkrads 21 ausgegeben. Fiir diesen 
Fall ist der Lenkungswinkel 1° pro Impuls. 



[0040] Der Bei.ricb des Reglers 16 wird unter Bezug- . 
nahme auf Fig. 5 erkliin. Hin in Fig. 5 gezeigtes Programm 
des Reglers 16 wird durch Einschalten eines Schalters ein 
(nicht gezeigter) Zu be horse halter, der in dem Fahrzeug vor- 
5 gesehen ist ausgefiihrf. In Schritt SlOl wird jeder Starlweri 
des Speichers, der fiir den Betrieb notwendig ist, ermitleh. 
In Schritt SI 02 wird der Zustand des Schaltungsriickwarts- 
schalters 3 untersucht. Wenn der SchaltungsruckwartsschaJ- 
ter 3 den Riickwartszustand nicht anzeigt (der Schaltungs- 

10 riickwartssc halter 3 ist ausgeschaltet), dann wird der Betrieb 
nach Schritt SI 02 nicht durchgefuhrt und der Betrieb wird 
nicht zu dem Parkhilfsbetrieb fortgesetzt, 
[0041] Wenn der Schaltungsriickwartsschalter 3 einge- 
schaltet ist, dann wird zu Schritt SI 03 fortgeschritten. Die 

15 Absicht des Fahrers wird von dem Zustand des Parkschal- 
ters 4 beurteilt, der an der Anzeige vorgesehen ist, ob er oder 
sie normales Querparken oder Parallelparken ausgewahll 
hat. Wenn der Parallelparksc halter, der in Fig. 12 gezeigt ist, 
in Schritt SI 03 gedriicki ist., dann wird zu Schritt S 104 fort- 

20 geschritten. Wenn der Querparkschalter ausgewahlt ist, 
'dann wird zu Schritt S 1 18 fortgeschritten. 

Querparken 

25 [0042] Der Betrieb fiir das Querparken wird im Folgenden 
erklart. Wenn der Querparkschalter 4a ausgewahlt ist, wird 
ein Lenkungssensorwert N (ein Lenkungszahlwert N) von 
dem Lenkungssensor 2 in Schritt S 118 eingelesen. Ein Wen- 
dekreisradius R beim Parkvorgang wird auf der Grundlage 

30 des Lenkungssensorwerts N berechnet. Genauer gesagt wird 
ein Unterbrechungsvorgang, der das in Fig. 6 gezeigte Pro- 
gramm unterbricht, durdigefiihrt, wenn der fuhrende Rand 
des A-Phasenimpulssignals erfasst wird. Der Zustand des B- 
Phasenimpulssignals wird in Schritt S201 von Fig. 6 unter- 

35 sucht. Wenn das B-Phasenimpulssignal ein hohes elektri- 
sches Potential aufweisl, dann wird der Lenkungszahlwert 
N in Schritt S202 erhoht, um den Wert in dem Speicher zu 
speichem. Wenn das B-Phasenimpulssignal ein niedriges 
elektrisches Potential aufweist, dann wird der Lenkungs- 

40 zahlwert N verringert, um den Wert in dem Speicher zu spei- 
chem. Fiir diesen Fall zeigi der Lenkungszahlwe.rt N9 = N 
aufgrund des Zustands von 1 Impuls pro einem Grad. 
[0043] Da der absolute Lenkungswinkel des Lenkrads 21 
nicht nur durch das Zahlen des oben erwahnten Lenkungs- 

45 werts N ermittelt wird, wird ein neutraler Punkt des Len- 
kungswinkeis durch einen in Fig. 7 gezeigten Neutralpunkt- 
vorgang erfasst, um den Neutralpunkt zu N = 0 zu ermitteln. 
Die Ermittlung des Neutralpunkts wird unter Bezugnahme 
auf Fig. 7 erklart. Der Vorgang wird durch eine Zeitnehmer- 

50 unterbrechung mit einem zweilen Zyklus durchgefuhrt. Die 
Fahrzeuggeschwindigkeil wird gewohnlich durch Signale 
von Raddrehzahlsensoren 5, 6 berechnet, die an Radem vor- 
gesehen sind. 

[0044] In Schritt S301 und Schritt S302 werden die Im- 
55 pulssignale von den Raddrehzahlsensoren 5, 6, die an den 
beiden rechten und linken Seiten vorgesehen sind, durch ei- 
nen in der CPU 11 in dem Regler eingebauten Zahlgerat 
(Hardwarezahler) gezahlt. Die Raddrehzahl von den beiden 
rechten und linken Seiten wird durch die Zeitnehmerunter- 
60 brechungsroutine ausgelesen, um den Raddrehzahlsensor- 
wert in Speichem I^, NL zu speichem (und die Raddreh- 
zahlsensorwerte werden in den Speichern NR, NL gespei- 
chert). Nach dern Auslesen wird der Zahler auf den An- 
fangszustand zuruckgesetzt bzw. geloschl und NR und NL 
65 zeigen die Anzahl der Impulse pro Sekunde an. 

[0045] In Schritt S303 wird der Durchschnittswert. zwi- 
schen NR und NL als (NR + NL)/2 berechnet, Dann wird die 
Fahrzeuggeschwindigkeit V durch Multiplizieren der Um- 
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langslange eines Reifens mil dcin i:)urchschniuswerl zwi- 
schen NR und NL berechnet. Zum Schairen eines Standards 
rOr den Lenkungssensor 2 wird der Ntruiralpunki bei einer 
1-ahrzeuggeschwindigkeit V von nichr als der vorbestimm- 
icn Geschwindigkeit (z. B. 10 kin/h) in Schritt S304 bis 
S3()6 und durch Riicksetzen des Lcnkungszahlers N auf 
Null in Schritt S306 des Lenkungswinkcls durch die Voraus- 
scizung erhalten, dass das Fahrzeug geradeaus lauft, wenn 
die Impulsdifferenz zwischen den Raddrehzahlsensoren 5, 6 
klein ist, die an sowohl der rechten aiis auch der linken Seite 
vorgesehen sind. 

10046] Wenn der Lenkungswinkel 6 erhalten ist, wird der 
Vorgang auf die in Fig, 5 gezeigfe Hauptroutine zuruckge- 
sielh. In Schritt 119 wird die geschalzie anzufahrende Orts- 
kurve 20 (20a, 20') berechnet und angezeigt. Im Folgenden 
wird erklart, wie die geschatzte anzufahrende Ortskurve 20 
(20a, 20') erhalten wird, 

10047] Wie in Fig. 8 gezeigt ist, existien eine Wendekreis- 
mitre O bei einer niedrigen Geschwindigkeit (geringer. als 
10 krn/h definiert) an einer Verlangerungslinie von der hin- 
leren Fahrzeugachse. GemaB den geornelrischen Beziehun- 
gen wird der Wendekreisradius R aus der Gleichung R = 
L/ianO erhalten (auf der Grundlage der Fahrzeugausfuhrung, 
wie z. B. des Lenkungswinkcls, der als 9 definiert ist, des 
Radstands der Fahrzeugs, der als L definiert ist). Wenn fur 
diesen Fall der Lenkungswinkel 6 zu 6 = 0 definiert ist, lauft 
das Fahrzeug geradeaus und R wird zu R = oo . 
[0048] Fig. 9 zeigt grafische Anzeigekoordinaten (x, y) an 
der Kamera. Fig. 11 zeigt einen Koordinatentransformati- 
onsvorgang. Die Kamera 17 ist bei einer Hohe von He von 
der fahrbaren Oberflache vorgesehen, um die optische 
Achse um 30^ (9 = 30°) von der horizontalen Richtung nach 
unien zu kippen. Eine Weitwinkellinse wird in der Kamera 
17 eingesetzt. Die Brennweite ist mit dieser Linse groB und 
die Linse ist so aufgebaut, dass sie das Bild der Fahrbahn an 
der CCD-Vonichtung aufzeichnet. Entsprechend wird die 
folgende Beziehung zwischen den fahrbaren Oberflachen- 
koordinatensystemen (x, z) und den Anzeigekoordinatensy- 
stemen (x, y) definiert. 

[0049] Die folgenden Zustande sind vorbestimmt. (x, y, 
z): fahrbare Oberflachenkoordinaten, (x, y): Kamerakoordi- 
naten der CCD-Elementoberflache, f: Linsenfokusdistanz 
der Kamera, (x', y', z'): Linsenkoordinaten, 9: Kamerainstal- 
lationswinkel, He: Hohe der Kameraposition von der fahr- 
baren Oberflache. 

[0050] GemaB den oben erwahnten Zustanden werden die 
folgenden Gieichungen definiert. 

x = f .x7z',y = f yVz' (1). 

Unter der Annahme von x* = X, sind die Gleichun- 
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[0051] 

gen 



y' = Z sin9 + (Y-Hc) cos9 (2) und 
z' = Z cos9 - (Y-Hc) sin9 (3) 
definiert. 

[0052] Wenn das Koordinatensystem auf die Fahrbahn- 
oberflache beschrankt ist, dann ist Y = 0 definiert.. 
[0053] X und y werden gemaB den oben erwahnten. Giei- 
chungen wie folgt erhalten. 

X = f • X/(Z cose + He • sinS) (4), 

y = f • (Z sine + He • cos9)/(Z cose + He ■ sinO) (5). 

[0054] DemgemaB werden die Koordinaien (x, y) an dern 
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grafischen Bildschirm der Anzeige aus den Gieichungen (4) 
und (5) durch den Punkt (X, Z) erhalten, der von dor Kamera 
17 aufgenoinrnen wird. 

[0055] Wenn die geschatzte anzufahrende Ortskurve 20 
der Koordinaien (x, y), die mit dem oben erwahnten Verfah- 
ren erhalten wird, an der Anzeige angezeigt wird (wobei die 
Farbe der geschatzten anzufahrenden Ortskurve 20 z. B. 
gelb ist), dann ist ein solches Verfahren in Fig. 12 gezeigt. 
Fig. 12 zeigi die Ortskurve 20 fur das Querparken in einer 
Garage oder beim L-formigen Parken. Fiir diesen Fall kann 
eine Lange 1 (die Tiefe der geschatzten anzufahrenden Orts- 
skurve 20 in langsgerichtete Richtung) der geschatzten an- 
zufahrenden Ortskurve 20 fixiert werden (z. B. 3 m fiir das 
Querparken). Die Farbe kann zwischen dem Wendezusland 
und dem Geradeausfahrtzustand unterschieden werden. Die 
Farbe des Endes 20c der geschatzten anzufahrenden Orts- 
kurve 20 kann von der geschatzten anzufahrenden Orts- 
kurve 20 mit einer verschiedenen Farbe unterschieden wer- 
den. 

[0056] In Schritt S120 wird das Ende (einschlieBlich eines 
Spitzenabschnitts) 20c der geschatzten anzufahrenden Orts- 
kurve 20 innerhalb der weiBen Linie des Parkplalzes 30 an- 
gepasst, auf dem der Fahrer beabsichtigt, zu parken, und der 
Fahrer beurteill, ob es mpglich ist, zu parken, Wenn beurieilt 
wird, dass das Fahrzeug sicher innerhalb des Raums in der 
weiBen Linie geparkt werden kann, dann wird der Bestati- 
gungsschalter 4c an der Anzeige von dem Fahrer ausge- 
wahlt. Nach dem Driicken des Bestatigungsschalters 4c 
wird die Anzeige fur den Bestatigungsschalter ausgeschal- 
tet. Wenn jedoch der Bestatigungsschalter 4c nicht gedriickt 
ist, dann wird beurteilt, dass ein sicherer Parkvorgang nicht 
durchgefuhrl werden kann, und der Schritt wird zu Schritt 
S102 zuriickgesetzt, um den Vorgang nach Schritt SI 02 zu 
wiederholen. Wenn der Bestatigungsschalter 4c ausgewahk 
ist, schreitet der Vorgang zu Schritt 121. Durch Driicken des 
Bestatigungsschalters 4c beim Querparken, wenn die Rich- 
tung der geschatzten anzufahrenden Ortskurve 20 gemaB 
dem Lenkungswinkel in den Parkplatz angepasst ist, auf 
dem der Fahrer beabsichtigt, zu parken, und unter der Be- 
dingung, dass das Hindemis (wie z. B. Objekte, andere 
Fahrzeuge und eine Person) innerhalb des Bereichs der ge- 
schatzten anzufahrenden Ortskurve 20 nicht existierl, wie 
mit der Fahrzeugbreite angezeigt ist, dann kann der Fahrer 
bestatigen, dass das Hindemis innerhalb des Bereichs der 
geschatzten anzufahrenden Ortskurve 20 nicht existierl, was 
die Absicht des Fahrers beriicksichtigt, die Ortskurve zu ft- 
xieren. 

[0057] Wenn der Bestatigungsschalter 4c gedriickt ist, 
dann ist die Anzeige an dem Bildschirm aus. Die Ortskurve 
20, die auf dem Bildschirm erscheint, wird dann als Zielorls- 
kurve 20a definiert, die ein Standard zum Unlerstiitzen des 
Parkvorgangs wird. Die Anzeigefarbe der Zielortskurve 20 
kann von gelb nach blau gemaB der Anderung des Zustands 
von der unbestatigten Bedingung zu der bestatigten Bedin- 
gung geanderl werden. Eine Bezugslinie 20d (z. B. in rot an- 
gezeigt), die die Position zeigt, die einen vorbestimmien 
Abstand (z. B. 50 cm) nach hinten von der StoBstange halt, 
ist relativ zu der Fahrzeugbreitenrichtung angezeigt. Die Be- 
zugslinie 20d schafft dem Fahrer ein naherungsweises Ge- 
fiihl des Abstands von dem Hindemis in dem an der Anzeige 
angezeiglen riickwartigen Bild vor. Die Anzeige wird so vi- 
sualisiert, dass der Fahrer auf den hochstrisikoreichen Be- 
reich achten kann, bei dem die StoBstange leicht das Hinder- 
nis beriihren kann. Eine Standardlinie 20e zum Drehen der 
Lenkposition, die die Lenkraddreh position hinten (nach 
oben auf der Anzeige) an der Bezugslinie 20d zeigt, isl mit 
derselben Farbe angezeigt, wie der Zielort 20a in Fahrzeug- 
breitenrichtung an dern Zielort 20a. 
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10058] In Schritt SI 22 wird dcr Bewegungsabstand des 
Fahrzeugs durch die CPU 11 unier Verwendung der Infor- 
mation aus den Impulswellen berechnei, die von den Rad- 
drehzahlsensoren 5, 6 ausgegeben warden. Gleichzeitig 
wird der Lenkungswinkel auf dieseibe Weise niit Schritt 
Sll 8 berechnet. In Schritt SI 23 wird die Richtung zum Zei- 
gen der Zielortskurve 20a von der akiuellen Position zu dem 
Unde 20c von der CPU 11 zu dem grafischen Aufzeich- 
nungsschaltkreis 12 ausgegeben, um an der Anzeige 13 iiber 
den Uberlagerungsschaltkreis 9 angezeigt zu werden. In 
Schritt SI 24 wird eine geschatzte Ortskurve 20' der Zielorts- 
kurve 20a zu dem Ende 20c auf die gleiche Weise mit Schritt 
vS119 berechnet, um an der Anzeige angezeigt zu werden. 
[0059] Bei Schritt S120 wird eine Differenz in Fahrzeug- 
breitenrichtung zwischen der geschatzten Ortskurve 20', die 
in Abhangigkeit von dem Lenkungswinkel und der fixierten 
Zielortskurve 20a variabel angezeigt wird, in der CPU 11 
berechnet. um dem Fahrer auf der Grundlage der in Schritt 
S 1 26 erhaltenen Differenz eine Richtung zu geben. 
[0060] In Schritt S127 wird von dem Bewegungsabstand 
gemaB der Information aus den Raddrehzahlsensoren 5, 6 an 
sowohl der rechten ais auch der linken Seite beurteilt, dass 
die Zielortskurve 20a das Ende 20c erreicht. Wenn die Ziel- 
ortskurve 20a das Ende 20c nicht erreicht, dann wird der 
Schritt zu Schritt S118 zuruckgestellt, um die Schritte S118 
bis SI 27 zu wiederholen. Wenn die Zielortskurve 20a das 
Ende 20c in Schritt SI 27 erreicht. dann andert der Fahrer 
den Schalthebel von riickwarts zu einer anderen Schaltposi- 
tion. Durch die Position des Schalthebels wird beurteilt, 
dass der Vorgang des* Querparkens beendet ist. Wenn der 
Schalthebel weiterhin in der Riickwartsposition ist, dann 
wird der Schritt zu dem Schritt SI 22 zum Wiederholen der 
Schritte S 122 bis S127 zuruckgestellt. Wenn der Schalthebel 
nicht in der Ruckwartsposition ist, dann wird an der Anzeige 
nichts angezeigt, um den Parkvorgang zu beenden. 

ParaUelparken 

[0061] Der Vorgang fur das ParaUelparken wird im Fol- 
genden beschrieben. Der Fahrer findet einen Platz zum Par- 
aUelparken entlang einer Bordsteinseite der StraBe, um das 
Fahrzeug zu parken, Dann setzt der Fahrer das Fahrzeug zu- 
ruck und dreht das Lenkrad 21 in die Richtung, in der der 
Fahrer parken mochte. Wenn das Fahrzeug zu einem gewis- 
sen Punkt zuruckgesetzt ist, dreht der Fahrer das Lenkrad 21 
in die umgekehrte Richtung, um das Fahrzeug von derStra- 
Benseite zu Ziehen. Das Fahrzeug ist parallel an einem Bord- 
stein 40 an einer Schulter einer StraBe und an einem FuBweg 
durch ParaUelparken geparkt. Wie in Fig, 14 gezeigt ist, 
fahrt das Fahrzeug auf einer S-formigen Bahn einschlieBlich 
zweier Bogen mit unterschiedUchen Fahrzeugdrehmitten. 
Das Fahrzeug wird um den Abstand D in die breiten Rich- 
tung der Fahrbahn bei der um den Abstand L von der an- 
fanghchen Stufe bewegt, um parallel zu der Fahrbahn zu 
sein. 

[0062] Wenn bei geometrischer Betrachtung die S-for- 
mige geschatzte Ortskurve 200a an der Anzeige angezeigt 
wird, wobei die Lange dem geometrisch ennittelten Ab- 
stand L (L = R sinS, z. B. 6 m, L ist nicht die Kurvenlange; 
der Wendekreisradius R ist zu R definiert) durch die Ausfiih- 
rungseigenschaften des Fahrzeugs, wie z. B. des Radstands 
und des minimalen Wendekreisradius, dann kann vorherge- 
sagt werden, dass das Fahrzeug in dem Parkplatz von dem 
anfanglichen Zustand (Position A in Fig. 14) geparkt wer- 
den kann, wenn das Hindemis oder ein anderes geparkt.es 
Fahrzeug mit einem ausreichenden Abstand von dem Ende 
200c der geschatzten anzufahrenden Ortskurve 200 exi- 
stiert. Wenn das Lenkrad 21 voUstandig oder im Wesenili- 



chen vollsianciig mit einem anfanglichen Zustand t'iir das 
ParaUelparken gedreht ist, bei dem das Fahrzeug parallei zu 
einerri anderen Fahrzeug ist, das parallel geparkt is(, dann 
wird die S-lonnige geschatzte Ortskurve 200a mit /wei ver- 
5 schiedenariigen Wendemitten (Drehmitt.en und niit einem 
Drehpunkt PT angezeigt, Der Wendekreisradius R wird ge- 
maB dem Drehbetrag des Lenkrads 21 gemaB den Ausfuh- 
rungseigenschaften des Fahrzeugs ermittelt, wie z. B. den 
Lenkungseigenschaften. Der Bewegungsabstand L in von 

10 vom nach hinten gerichtete Richtung, der dazu notwendig 
ist, das Fahrzeug zu der Seite der Fahrbahn um einen vorbe- 
stimmten Absfand D zu ziehen, wird ermittelt. Entsprechend 
ist das Uinwandeln der Koordinaten auf der Grundlage des 
von der Karnera aufgenommenen Bilds als ein Standard ein- 

15 fach, wie bei dem oben erwahnten Verfahren gezeigt ist. Der 
Wendekreisradius R kann aus der Information fur den Len- 
kungswinkel von dem an der LenkungsweUe vorgesehenen 
Lenkungssensor und dem Lenkungsubersetzungsverhaltnis 
und dem Radstand des Fahrzeugs erhalten werden. Wie in 

20 Fig. 15 gezeigt ist, sind die Zustande wie folgt definiert.9: 
Drehwinkel von der anfanglichen Stufe fur das ParaUelpar- 
ken zu dem Drehpunkt PT des Lenkrads 21. 
Wr: Fahrzeugbreite 

D: Mitte der Fahrzeugbreite zwischen einem parallel ge- 
25 parkten Fahrzeug und einem Fahrzeug, mit dem das Paral- 
lelparken mil dem Vorgang des ParaUelparkens beabsichtigt 
ist. 

[0063] Die folgende Gleichung wird unter den oben er- 
wahnten Bedingungen definiert. 

30 

D = 2R(l-cose) 
D = Wr + d. 

[0064] Wenn R = 4 m gilt, dann wird 0 = 49,5° erhalten. 
35 Der minimale Abstand von D, um das ParaUelparken zu er- 
moglichen, ist D = 6,08 m. 

[0065] Der nach Schritt S104 gezeigte Vorgang fiir das 
ParaUelparken wird unter Bezugnahme auf Fig. 5 erklart, 
Der Vorgang von Schritt S 104 bis Schritt S106 ist dem Vor- 

40 gang (Schritt SI 18 und Schritt S119) fur das Querparken 
gleich. Der Vorgang fiir das ParaUelparken beginnt von der 
anfanglichen Stufe des Fahrzeugs, die als Position A in Fig. 
14 angezeigt ist. Die Position A ist als eine Position defi- 
niert, die einen vorbestimmten Abstand d (1 m) von einem 

45 objektiven geparkten Fahrzeug hat, das paraUel geparkt ist. 
Bei der Position A wird die S-formige geschatzte anzufah- 
rende Ortskurve 200 an der Anzeige durch Drehen der Len- 
kung angezeigt, wobei die erste geschatzte anzufahrende 
Ortskurve 200 in der Richtung angezeigt wird, in der der 

50 Fahrer beabsichtigt, parallel zu parken, und die Bedingung, 
bei der das Ende 200c der S-formigen geschatzten anzufah- 
renden Ortskurve 200 nicht mit einem hinter dem Parkplatz 
(riickwartsgerichtet vom Parkplatz) geparkten Fahrzeug 
uberlappt, und der Bestatigungsschalter 4c wird gedriickt, 

55 wenn das Hindemis (einschlieBlich Objekten, anderer Fahr- 
zeuge und Personen) innerhalb der geschatzten anzufahren- 
den Ortskurve 200 nicht existiert. DemgemaB kann durch 
Vorsehen des Bestatigungsschalters 4c fiir den Vorgang des 
ParaUelparkens die geschatzte anzufahrende Ortskurve 200 

60 als die Zielortskurve 200a fix iert werden, was die Absicht 
des Fahrers wiedergibt. Dies ermoglicht, dass die Absicht 
des Fahrers zum Parken beriicksichtigt wird. 
[0066] Bei Schritt SI 08 wird die Bewegungsentfemung 
des Fahrzeugs durch die CPU 11 unter Verwendung der In- 

65 formation aus den von den Raddrehzahlsensoren 5, 6, die an 
sowohl der rechten als auch der linken Seite vorgesehen 
sind, ausgegebenen Impulsen berechnet. Gleichzeitig wird 
der Lenkungswinkel durch die Berechnung erhalten, die die 
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gleiche wie Schrin S 104 isi. Bei Schrilt SI 09 wird die Rich- 
tung zum Zeigen der Ziclonskurve 200c von der aktuellen 
Position zu dem Endc 2()0c der Zielortskurve von der CPU 
11 zu dem grafischen Auf/eichnungsschaltkreis 12 ausgege- 
ben, um auf der Anzeigc iiber den Oberlagerungsschaltkreis 
9 angezeigt zu werden. Bei Schritt SllO wird die geschaizie 
Ortskurve 200' zu dern Raddrehpunkt (entsprechend dem 
Drehpunkt) PT, der in Fig. 14 gezeigt ist, wo das Lenkrad 21 
in die andere Richtung gedreht wird, an der Anzeige ange- 
zeigt. Diese Ortskurve 200' wird auf eine ahnliche Weise be- 
rechnet, wie bei Schriti Sl{)5. Bei Schritt Sill wird die Dif- 
ferenz in Fahrzeugbreiienrichiung zwischen der geschatzten 
Ortskurve 200' variabel durch die Anderung des Lenkungs- 
winkels angezeigt und die fixierle Zielortskurve 200a wird 
in der CPU 11 berechnei. Bei Schritt SI 12 wird dem Fahrer 
die Richtung sichtbar und horbar auf der Grundlage der in 
Schritt Sill erhaltenen Difterenz gegeben. 
[0067] Bei Schriti S 1 1 3 wird die Bedingung des Schalthe- 
bels beurteilt. Wenn die Riickwartsbetriebsart nicht ausge- 
wahlt ist, danri wird beurteilt, dass der Parkvorgang nicht er- 
forderlich ist, um nichl die Richtung an der Anzeige anzu- 
zeigen. und der Parallelparkvorgang, der in Fig. 5 gezeigt 
ist, endet. Wenn der Schalthebel in der Riickwartsbetriebsart 
gehalten ist, wird auf der Grundlage der in Schritt SI 14 be- 
rechneten Bewegungsentfemung beurteilt, ob das Fahrzeug 
den Raddrehpunkt PT erreicht hat. Wenn das Fahrzeug den 
Raddrehpunkt PT nicht erreicht hat, wird der Schritt zu 
Schritt SI 08 zunickgestellt, um den Vorgang vori Schriti 
SI 08 zu wiederholen. Wenn das Fahrzeug den Raddreh- 
punkt PT erreicht hat, wird auf der Grundlage der berechne- 
ten Bewegungsentfemung beurteilt, ob das Fahrzeug das 
Ende 200c der Zielortskurve 200a erreicht hat, der bei einer 
anfanglichen Stufe fur das Parallelparken vorbestimmt ist. 
Wenn das Fahrzeug das Ende 200c der Zielortskurve 200a 
nicht erreicht hat, wird derselbe Vorgang in Schritt S108 
nach dem Zurucksetzen des Raddrehpunkts in Schritt SI 17 
wiederholt. Wenn das Fahrzeug das Ende 200c der Zielorts- 
kurve 200a erreicht hat, wird beurteilt, dass das Parallelpar- 
ken beendet ist, um die Ortskurve in Schritt 116 nicht anzu- 
zeigen und um die angezeigte Anzeige auszuschalten, um 
den Vorgang zu beenden. 

[0068] Auf der Grundlage der vorgenannten Vorgange 
wird ein Parkverlauf und der Parkvoi^gang dieser Erfindung 
wie foigt erklart. 

Fiir den Fall des Querparkens 

[0069] Die Eigenschaften des Vorgangs fur das Querpar- 
ken sind derart, dass der Fahrer die Moglichkeit des Par- 
kens, die mit der geschatzten anzufahrenden Ortskurve 20 
gezeigt ist, beurteilt, die geschatzte anzufahrende Ortskurve 
20 auf die Zielortskurve 20a gesetzt wird und die Richtung 
sichtbar und horbar so angegeben wird, dass das Fahrzeug 
der Zielortskurve 20a folgl. Fur diesen Fall kann die Rich- 
tung zum Zurucksetzen der Zielortskurve 20a und die Rich- 
lung zum Anzeigen von nur der geschatzten anzufahrenden 
Ortskurve 20 ausgewahlt werden. 

[0070] Wie in den Fig. 12 und 13 gezeigt ist, wird das 
Fahrzeug idealerweise bei der Position um Rl, die in Fig. 12 
gezeigt ist, ungefahr 2 m von dem Ende einer Parklinie 31 
(die anfangliche Stufe) angehalten. Durch* Auswahlen der 
Riickwartsbetriebsart bei einer anfanglichen Stufe (am An- 
fang) beginnt der in dem Flussdiagramm von Fig. 5 gezeigte 
Vorgang. In dem Zustand, bei dem der Lenkungswinkel bei 
einer anfanglichen geraden Fahrposition ist, wird die ge- 
schatzte anzufahrende Ortskurve 20, die aus der Fahrzeug- 
ausfiihrung berechnet wird, als (a) von Fig. 12 an der An- 
zeige angezeigt. In diesem Zustand ist die geschatzte an/.u- 
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tahrende Ortskurve 20 einschlicBllch lics l£ndes 20c gelb ge- 
farbt. Die Bezugslinie 20d, die die 30 cm in Fahrzeugbrei- 
tenrichtung nach hinten gerichieic Position zeigt, ist rot ge- 
farbt, so dass der Fahrer ein Gefiihl des Abstands nach hin- 
> ten haben kann. Gleichzeitig wird die Miueilung "Richtung 
fiir Querparken" von dem Lautsprecher durch die syntheti- 
sche Stimmfunktion ebenso wie cine weitere Nachricht 
"Bitte das Lenkrad drehen, um deru voraussichtlichen Kurs 
zu dem Parkplatz 30 zu folgen und den Bestatigungsknopf 

10 driicken" zusammen mit einem Erklingen des Tons 1 ausge- 
geben. Das Lenkrad 21 wird beiriehen, wenn das Fahrzeug 
in dem Zustand von Rl ist, wobei die Lenkung gedreht wird, 
um der geschatzten anzufahrenden Orlskurve 20 zu dem 
P^kplatz 30 zu folgen, auf dem der Fahrer beabsichtigt, zu 

15 parken, wie in Fig. 12 gezeigt ist. Der Fahrer driickt den Be- 
statigungsknopf 4c auf der Anzeige, nachdem die geschatzte 
anzufahrende Ortskurve 20 in den beabsichtigten Parkplatz 
30 gepasst ist. Wenn der Bestatigungsschalter 4c ausgewahlt 
ist, dann wird die geschatzte anzufahrende Ortskurve 20 die 

20 Zielortskurve 20a, um ftxiert zu werden. Dann andert sich 
die Anzeigefarbe der Zielortskurve 20a zur blauen Farbe. 
[0071] Wenn das Querparken beginnt, dann wird die ge- 
schatzte Ortskurve 20' ebenso wie die Zielortskurve 20a an 
der Anzeige gezeigt. Nach der horbaren Mitteilung "Bitte 

25 das Quereinparken jetzt beginnen" erklingt ein Ton des 
Klangs 2. Eine weitere Mitteilung 'Metzt zurucksetzen" wird 
von dem Lautsprecher 8 ausgegeben. 

[0072] Wenn fiir diesen Fall das Fahrzeug unter Rechtsab- 
biegen zurucksetzt, wie in Fig, 12 gezeigt ist, wird eine wei- 

30 tere Mitteilung "Bitte nach hinten rechts sehen" von dem 
Lautsprecher 8 ausgegeben. Die Figur (c) von Fig. 12 zeigt 
das Bild, wenn das Fahrzeug bei R2 angeordnet wird. Die 
Figur (d) von Fig. 12 zeigt das Bild, wenn das Fahrzeug bei 
R3 angeordnet wird. Dann erreicht das Fahrzeug das Ende 

35 20c der Zielortskurve 20a, wie in Fig. 13 gezeigt ist. Wenn 
das Fahrzeug das Ende 20c erreicht hat, wie in Figur (a) von 
Fig, 13 gezeigt ist, wird eine Nachricht von dem Lautspre- 
cher 8 ausgegeben, die besagt "Lenkrad anpassen". Wie in 
Figur (b) Von Fig. 13 gezeigt ist, bewegt der Fahrer das 

40 Lenkrad, so dass die geschatzte anzufahrende Ortskurve 20 
mit der fixierten Zielortskurve 20a iibereinstimmt, und 
driickt den Bestatigungsknopf 4c, wenn die Ortskurve an die 
beabsichtigte Parkposition angepasst ist. Dann werden er- 
neut die geschatzte anzufahrende Ortskurve 20 und die Ziel- 

45 ortskurve 20a an der Anzeige gezeigt. Die Mitteilung "Bitte 
das Zurucksetzen jetzt beginnen", zweimaliges Erklingen 
des Tons und eine weitere Mitteilung "Lenkrad in der Posi- 
tion halten und riickwarts" folgen. Der Fahrer setzt das Fahr- 
zeug zuriick, wahrend er die Sicherheit nach hinten bestatigt 

50 und die Sicherheit nach hinten durch Beriicksichtigung der 
50 cm-Bezugslinie 20d (50 cm von dem hinteren Ende des 
Fahrzeugs) bestatigt, um den Parkvorgang zu beenden, 
wenn das Fahrzeug das Ende 20c der Zielortskurve 20a er- 
reicht, wie in Fig. 13 gezeigt ist. Wenn der Fahrer weiter tief 

55 in deh Parkplatz 30 zurucksetzen mochle, kann der Vorgang 
von Schritt SI 18 wiederholt werden. 

Fiir den Fall des Parallelparkens 

60 [0073] Der Ablauf des Parallelparkens wird iin Folgenden 
unter Bezugnahme auf die Fig. 1 6 bis 1 8 erklart,. Die Eigen- 
schaften des Parallelparkens ist die, dass die Moglichkeit 
zum Parken unter Bezugnahme auf die S-formige geschatzte 
anzufahrende Ortskurve 200 beurteilt wird, dass die ge- 

65 schatzte anzufahrende Ortskurve 200 als Zielortskurve 200a 
gesetzt wird und die Richtung horbar und sichtbar fiir den 
Fahrer vorgesehen ist, so dass das Fahrzeug der Zielorts- 
kurve 200a folgt. Wenn das Fahrzeug fur diesen Fall auBer- 
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halb dcr Zielortskurve 200a aufgruntl dcr Verzogerung des 
T.enkvorgangs oder einer uberrnaBig gedrehten Lenkung 
licgi, kann das Fahrzeug betrieben werden, um zu der Ziel- 
oriskurve 200a zuruckzukehren, die sich auf die geschatzle 
anzufahrende Ortskurve 200 bezieht. 5 
10074] Wie in Fig. 16 gezeigt ist, wird das Fahrzeug bei 
Position LI angehalten (das Fahrzeug hat einen Abstand 
von 1 rn von einem anderen schon geparkten Fahrzeug par- 
allel zu denn Fahrzeug in der anfanglichen Position). Dann 
wird die Riickwartsbetriebsart ausgewahlt und es wird be- 10 
statigt, dass das Hindernis in oder nahe bei der geschatzten 
anzufahrenden Ortskurve 200 nichi existierl. Eine Mittei- 
lung, die besagt "Richtung fur das Parallelparken", wird von 
dern Lautsprecher 8 ausgegeben. Nach dem Ertonen eines 
Klangs 1, einer weiteren Mitteilung, die besagt "Bitte Lenk- 15 
rad drehen, und wenn der Parkplatz bestatigt ist, Bestati- 
gungsknopf driicken" wird von dem Lautsprecher ausgege- 
ben. Der Fahrer dreht das Lenkrad, untersucht den mogli- 
chen Kurs fur den Parkvorgang und driickt den Bestati- 
gungsknopf 4c, wenn der Kurs gefunden ist, der fur das in 20 
(b) von Fig- 6 gezeigte Parken geeignet ist. Wenn der Besta- 
tigungsschalter 4c ausgewahlt ist. wird die Farbe der ge- 
schatzten anzufahrenden Ortskurve 200 von gelb zu blau ge- 
anden und die Ortskurve wird als Zielortskurve 200a fixiert, 
Dann folgen eine Mitteilung, die besagt "Bitte das Zuruck- 25 
setzen jetzt beginnen", ein Ertonen des Klangs 2 und eine 
weitere Nachricht, die besagt "Bitte weiter zuriicksetzen". In 
. diesem Zustand werden sowohl die Zielortskurve 200a als 
auch die geschatzte anzufahrende Ortskurve 200, die sich 
gemaB der Anderung des Lenkungswinkels bewegen, an 30 
dem Bildschirm gezeigt. Wenn das Lenkrad nach links ge- 
dreht wird und das Fahrzeug zunickgesetzt wird, wie in (d) 
von Fig. 16 gezeigt ist, wird eine Mitteilung von dem Laut- 
sprecher 8 ausgegeben, die besagt "Bitte nach vome rechts 
sehen". Wenn das Fahrzeug einen ersten Lenkraddrehpunkt 35 
PT erreicht, wie in (d) von Fig. 16 gezeigt ist, und das Fahr- 
zeug den Lenkraddrehpunkt PT erreicht, wie in (a) von Fig. 
17 gezeigt ist, dann erklingt der Klang 2 entlang mit der hor- 
baren Mitteilung, die besagt "Bitte Lenkrad an die Ortskurve 
anpassen", die von dem Lautsprecher ausgegeben wird. Der 40 
Fahrer dreht das Lenkrad, so dass die geschatzte anzufah- 
rende Ortskurve 200 mit der Zielortskurve 200a uberein- 
stimmt, wie in (b) von Fig. 17 dargestellt ist, und setzt das 
Fahrzeug gerade zuruck. Wenn die Fahrzeugposition 53 von 
Fig. 17 erreicht, welche nahe zu einer zweiten Lenkraddreh- 45 
position ist, dann werden der Klang 2 und eine Mitteilung 
von dem Lautsprecher ausgegeben, die besagt "Lenkrad in 
dieser Position halten und riickwarts". Wenn das Fahrzeug 
die Lenkraddrehposition erreicht, wie in (a) von Fig. 18 ge- 
zeigt ist. dann werden der Klang 1 und die Mitteilung von 50 
dem Lautsprecher ausgegeben, die besagt "Lenkrad an die 
Ortskurve anpassen". Unter Folgen der Richtung stellt der 
Fahrer den Lenkungswinkel ein, um mit der Zielortskurve 
200a ubereinzustimmen. Fiir den Fall, dass wahrend des 
Rechtsabbiegens zunickgesetzt wird, wie in (b) von Fig, 18 55 
gezeigt ist, wird eine weitere Mitteilung ausgegeben, die be- 
sagt "Nach links sehen". Da das Fahrzeug das beabsichtigte 
Ziel erreicht, erklingt der Klang 1 ebenso, wie eine Mittei- 
lung, die besagt "Nach hinten sehen"'. Wenn das Fahrzeug 
die Endposition erreicht, wie in (c) von Fig. 18 gezeigt ist, 60 
ist der Parkvorgang beendet, nachdem der Schalthebel in die 
Parkposition geschaltet ist. 

[0075] Wenn der Parkvorgang auf die vorhergehende 
Weise unterstutzt wird, wird ein vorbeslimmtes Summensi- 
gnal, das durch den synthetischen Stimmenschallkreis 7 er- 65 
mittch wird, von dem Lautsprecher 8 ausgegeben, dem Fah- 
rer wird eine vorbestimmte horbare Mitteilung gemaB der 
Vorgangssituation ausgegeben und die geeignete Richtung 
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fur den Parkvcirgang wird von der Stimme angcgcbcn, um 
die geeignete UntersluLzung eines unerfahrenen Fahrcrs zu 
ermoghchen. der nicht an das Parken gewohnt isi. 
[0076] CicMiiilH diesem Ausfiihrungsbeispiel, dern oben er- 
wahnten Hiir.sigcrat und dem Hilfsverfahren, das fur das 
Parkhilfsgcrai angenommen wird, kann das Hilfsgerat und 
das HiUsvert ahren fiir ein Hilfsgerat in dem Fahrzeug bei ei- 
ner Ruckwarisbewegung angenommen werden, wenn der 
Fahrer den Wagen zeitweilig in eine Haltebucht fahrt. 
[0077] GeinaB dieser Erfindung wird eine erste geschatz- 
ter Ortskurve gemaB dem Lenkwinkel an einer Anzeige 
beim Beginn des Parkvorgangs gezeigt, fixierl der Fahrer 
die erste geschatzte Ortskurve bei einem vorbestimmten Zu- 
stand und eine zweite geschatzte Ortskurve wird variabel 
gemaB der Anderung des Lenkungswinkels an der Anzeige 
dadurch angezeigt, dass er die angezeigte erste geschatzte 
Ortskurve als einen Zielort hat. Demgema/3 wird dadurch er- 
moglicht, die zweite geschatzte Ortskurve der fixierten Ziel- 
ortskurve folgend zu fiihren und das Lenkrad so zu beirei- 
ben, dass die zweite geschatzte Ortskurve mit der standardi- 
sierlen Zielortskurve iibereinstimmt, wobei ein schwieriger 
Vorgang ungeachtet jedes Parkvorgangs nicht erforderlich 
ist. 

[0078] Wenn auf der Grundlage der Information von der 
Zielortskurve und der Fahrzeugzustandserfassungseinrich- 
tung die Richtung gegeben ist, dann wird die Dififerenz der 
Fahrzeugposition von der Zielortskurve auf der Grundlage 
der Information von der fixierten Zielortskurve und der 
Fahrzeugzustandserfassungseinrichtung berechnet. Dies er- 
moglicht, dass ein Gerat, das den Parkvorgang unterstutzt, 
geschaffen wird, das eine geeignete Richtung gemaB der be- 
rechneten Differenz und der Positionsbeziehungen vorsieht. 
[0079] Wenn eine erste geschatzte Ortskurve in der Rich- 
tung angezeigt wird, in die der Fahrer beabsichtigt, zu par- 
ken, und wenn es dort kein Hindernis in der ersten geschatz- 
ten Ortskurve gibt, dann wird die Absicht des Fahrers zum 
Parken beriicksichtigt, um das Parken durch Fixieren der er- 
sten geschatzten Ortskurve nach Bestatigen der Sicherheit 
wahrend des Parkvorgangs auszufiihren. 
[0080] Somit ermoglicht das Parkhilfsgerat sogar einem 
unerfahrenen Fahrer, das Parken ohne Schwierigkeiten 
durchzu fiihren und unterstutzt den Parkvorgang in geeigne- 
ter Weise. Das Parkhilfssystem der vorliegenden Erfindung 
nimmt das von dem Fahrzeug aus nach hinten gerichtete 
Bild wahrend des Parkvorgangs mit der Kamera 17 auf, 
zeigt die geschatzte Ortskurve des Fahrzeugs uberlappend 
mit dem nach hinten gerichteten Bild an der Anzeige 13 an, 
zeigt die erste geschatzte Ortskurve gemaB dem Lenkungs- 
winkel des Fahrzeugs in der Anfangsstufe des Parkvorgangs 
an der Anzeige 13 an, fixiert die erste geschatzte Ortskurve 
bei einem vorbestimmten Zustand, um die Ortskurve als 
Zielortskurve vorzusehen, zeigt die zweite geschatzte ge- 
maB der Anderung des Lenkungswinkels wahrend des Park- 
vorgangs variierte Ortskurve an der Anzeige 13 an und fiihrt. 
die zweite geschatzte Ortskurve so, dass sie mil der fixierten 
Zielortskurve iibereinstimmt. 

Patentanspruche 

1 . Hilfsgerat fiir ein Fahrzeug bei der Ruckwartsbewe- 
gung mit: 

einer Kamera, die das von dem Fahrzeiig aus nach hin- 
ten gerichtete Bild beim Parkvorgang aufnimmt; 
einer Anzeigeeinrichlung zum Zeigen von Bildern aus 
der Kamera als nach hinten gerichtete Bilder; 
, einer Fahrzeugzustandserfassungseinrichtung zum Er- 
fassen des Fahrzeugzustands; 

einer SchatzungsorLskurvenberechnungseinrichtung 
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zum Berechnen einer gcschiii/.ien Oriskurve fur das 
Fahren des Fahrzeugs aut der Grundlage der Informa- 
lion von der Fahrzeug/.usiandserfassungseinrichtung 
und der Fahrzeugausfuhrung zum Anzeigen der ge- 
schatzten Ortskurve an der Anzeigeeiarichtung uber- 5 
lappend mit den nach hinien gerichteten Bildem; 
einer Ortskurvenfixierungseinrichtung, die eine erste 
geschatzte Ortskurve gemaR dern Lenkungswinkel bei 
der Anfangsstufe des Parkens anzeigi und die erste ge- 
schatzte Ortskurve bei einem vorbestimmten Zustand lO 
fixiert; 

einer Zielortskurvenfeslseizungseinrichtung, die die 
erste geschatzte Ortskurve als eine Zielortskurve fest- 
setzt, wenn die erste geschatzte Ortskurve durch die 
Ortskurvenftxierungseinrichtung fixiert ist; und 15 
einer Fuhrungseinrichtung, die eine gemaB der Ande- 
rung des Lenkungswinkeis wahrend des Parkvorgangs 
variierte zweite geschatzte Ortskurve an der Anzeige- 
einrichtung anzeigt, um die zweite geschatzte Orts- 
kurve relativ zu der Zielortskurve zu fiihren. 20 

2. Hilfsgerat fur ein Fahrzeug bei der Ruckwartsbewe- 
gung gemaB Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Fuhrungseinrichtung auf der Grundlage der Infor- 
nFiation von der Zielortskurve und der Fahrzeugzu- 
standserfassungseinrichtung Richtungen vorsieht. 25 

3. Hilfsgerat fiir ein Fahrzeug bei der Riickwartsbewe- 
gung gemaB Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dass 
der vorbestinunte Zustand einen Zustand beinhaltet, 
bei dem es kein Hindemis in dem Bereich der ersten 
geschatzten Ortskurve gibt, wenn die erste geschatzte 30 
Ortskurve in der Richtung angezeigt wird, in der der 
Fahrer beabsichtigt, zu parken. 

9. Hilfsgerat fiir ein Fahrzeug bei der Riickwartsbewe- 
gung mit: 

einer Kamera, die ein von dem Fahrzeug aus nach hin- 35 
ten gerichtetes Bild bei der Ruckwartsbewegung auf- 
nimmt, 

einer Erfassungseinrichtung zum Erfassen eines Fahr- 
zeugzustands bei der Ruckwartsbewegung, 
einer Berechnungseinrichtung zum Berechnen einer 40 
geschatzten Ruckwartsbewegungsortskurve auf der 
Grundlage des Fahrzeugzu stands und der Fahrzeugei- 
genschaften, und 

einer Anzeige, die die letzte geschatzte Ruckwartsbe- 
wegungsortskurve ais eine vorliegende Ortskurve und 45 
eine geschatzte Ruckwartsbewegungsortskurve mit ei- 
ner spezifischen Z^itabstimmung als eine Zielortskurve 
zeigt, wobei sowohl die aktuelle Ortskurve als auch die 
Zielortskurve auf dem nach hinten gerichteten Bild ' 
iiberlagert sind. so 

5. Hilfsgerat fiir ein Fahrzeug bei der Ruckwartsbewe- 
gung gemaB Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Erfassungseinrichtung einen Fahrzeugzustand bei 
der Ruckwartsbewegung auf der Grundlage eines Len- 
kungswinkeis und/oder einer Raddrehzahl des Eahr- 55 
zeugs erf asst. 

6. Hilfsgerat fur ein Fahrzeug bei der Ruckwartsbewe- 
gung gemaB Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Zielortskurve mit der spezifischen Zeitabstimmung 
bestiinmt wird, wenn die geschatzte Ruckwartsbewe- 60 
gungsortskurve mit einer erwarteten Ruckwartsrich- 
tung und/oder einem Ort des Fahrzeugs iibereinstimmt. 

7. Hilfsgerat fiir ein Fahrzeug bei der Ruckwartsbewe- 
gung gemaB Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Zielortskurve mit der spezifischen Zeitabstimmung 65 
besiimmt wird, wenn das Ende der geschatzten Riick- 
wartsbewegungsonskurve niit einer erwarteten Riick- 
wartsrichlung und/oder Position des Fahrzugs uberein- 
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8. [ liUsgerat fiir ein Fahrzeug bei der Ruckwartsbewe- 
gung gemaB Anspruch 4, gekennzeichnci. (lurch eine 
Fuhrungseinrichtung zum Fiihren eines Fahrers des 
Fahrzeugs mittels einer Stimme und/oder einem Bild, 
urn zu veranlassen, dass das Fahrzeug mil der Zielorts- 
kurve iibereinstimmt. 

9. Hilfsgerat fiir ein Fahrzeug bei der Ruckwartsbewe- 
gung gemaB Anspruch 5, gekennzeichnet durch eine 
Fijhrungseinrichtung zum Fiihren eines Fahrers des 
}-ahrzeugs mittels Stimme und/oder eineiTi Bild, um zu 
veranlassen, dass das Fahrzeug mit der Zielortskurve 
iibereinsti mmt 

10. Hilfsgerat fur ein Fahrzeug bei der Riickwartsbe- 
wegung gemaB Anspruch 6, gekennzeichnet durch eine 
Fijhrungseinrichtung zum Fiihren des Fahrers des Fahr- 
zeugs mittels einer Stimme und/oder einem Bild, um zu 
veranlassen, dass das Fahrzeug mit der Zielortskurve 
iibereinstimmt. 

11. Hilfsgerat fur ein Fahrzeug bei der Ruckwartsbe- 
wegung gemafi Anspruch 7, gekennzeichnet durch eine 
Fijhrungseinrichtung zum Fiihren eines Fahrers des 
Fahrzeugs mittels einer Stinmie und/oder einem Bild, 
um zu veranlassen, dass das Fahrzeug mit der Zielorts- 
kurve iibereinstimmt. 

12. Hilfsgerat fiir ein Fahrzeug bei der Riickwartsbe- 
wegung mit: 

einer Kamera, die durchgehend ein von dem Fahrzeug 
nach hinten gerichtetes Bild bei der Riickwartsbewe- 
gung aufnimmt, 

einer Erfassungseinrichtung zum Erfassen eines Fahr- 
zeugzustands bei der Ruckwartsbewegung. 
einer Berechnungseinrichtung zum Berechnen einer 
geschatzten Riickwartsbewegungsortskurve auf der 
Grundlage des Fahrzeugzustands und der Fahrzeugei- 
genschaften, und 

eine Anzeige, die die geschatzte Riickwartsbewe- 
gungsortskurve iiberlagert auf dem nach hinten gerich- 
teten Bild zeigt, 

wobei eine geschatzte Riickwartsbewegungsortskurve 
mit einer spezifischen Zeitabstimmung als eine Ziel- 
ortskurve an der Anzeige fixiert wird und die ge- 
schatzte Riickwartsbewegungsortskurve durchgehend 
an der Anzeige gezeigt wird, sogar nachdem die Ziel- 
ortskurve fixiert ist. 

13. Hilfsgerat fiir ein Fahrzeug bei der Ruckwartsbe- 
wegung gemaB Anspruch 12, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Erfassungseinrichtung einen Fahrzeugzustand 
bei der Riickwartsbe wegung auf der Grundlage eines 
Lenkungswinkeis und/oder einer Raddrehzahl des 
Fahrzeugs erf asst. 

14. Hilfsgerat fiir ein Fahrzeug bei der Riickwartsbe- 
wegung gemaB Anspruch 12, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Zielortskurve mit der spezifischen Zeitabstim- 
mung ermittelt wird, wenn die geschatzte Riickwarts- 
bewegungsortskurve mit einer erwarteten Riickwarts- 
richtung und/oder einem Ort des Fahrzeugs iiberein- 
stimmt. 

15. Hilfsgerat fiir ein Fahrzeug bei der Riickwartsbe- 
wegung gemaB Anspruch 13, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Zielortskurve mit der spezifischen Zeitabstim- 
mung bestimmt wird. wenn das Ende der geschatzten 
Riickwartsbewegungsortskurve mit einer erwarteten 
Riickwarlsrichtung und/oder Position des Fahrzeugs 
iibereinstimmt. 

16. Hilfsgerat fiir ein Fahrzeug bei der Riickwartsbe- 
wegung gemaB Anspruch 12, gekennzeichnet durch ei- 
ner Fijhrungseinrichtung zum Fiihren eines Fahrers des 
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Tahrzeugs mittels einer Sliiniiic und/oder einem Bild, 
urn zu verursachen, dass das Fahrzeug rnit der Zielorts- 
kurve iibereinstimmt. 

17. Hilfsgerat fiir ein Fahrzeug bei der Riickwartsbe- 
wegung gema3 Anspruch 13, gekennzeichnetdurch ei- 
ner Fiihrungseinrichtung zum Fiihren eines Fahrers des 
Fahrzeugs mittels einer Stimme und/oder einem Bild, 
urn zu veranlassen, dass das Fahrzeug mil der Zielorts- 
kurve iibereinstimmt. 

18. Hilfsgerat fur ein Fahrzeug bei der Ruckwartsbe- 
wegung gemaB Anspruch 14, gekennzeichnel durch ei- 
ner Fiihrungseinrichtung zum Fiihren eines Fahrers des 
Fahrzeugs mittels einer Stimme und/oder einem Bild, 
urn zu verursachen, dass das Fahrzeug mil der Zielorts- 
kurve iibereinstimmt. 

19. Hilfsgerat fiir ein Fahrzeug bei der Ruckwartsbe- 
wegung gemaB Anspruch 15, gekennzeichnetdurch ei- 
ner Fiihrungseinrichtung zum Fiihren. eines Fahrers des 
Fahrzeugs mittels einer Stimme und/oder einem Bild, 
urn zu veranlassen, dass das Fahrzeug mit der Zielorts- 
kurve iibereinstimmt. 

20. Hilfsverfahren fiir ein Fahrzeug bei der Riick- 
wartsbewegung mit: 

einem ersten Schritt zum durchgehenden Aufoehmen 
eines von dem Fahrzeug aus nach hinten gerichteten 25 
Bilds bei der Riickwartsbewegung, 
einem zweiten Schritt zum durchgehenden Erfassen ei- 
nes Fahrzeugszustands bei der Riickwartsbewegung, 
einem dritten Schritt zum durchgehenden Berechnen 
'einer geschatzten Riickwartsbewegungsortskurve . auf 30 
der Grundlage des Fahrzeugszustands und der Fahrzeu- 
geigenschaften, und 

einem vierten Schritt zum durchgehenden Zeigen der 
geschatzten Riickwartsbewegung soriskurve iiberlagert 
auf dem nach hinten gerichteten Bild, 
einem funften Schritt zum Fixieren einer geschatzten 
Ruckwartsbewegungsortskurve mit einer spezifischen 
Zeitabstimmung als eine Zielortskurve an der Anzeige, 
urid 

einem sechsten Schritt zum weiteren durchgehenden 
' Anzeigen der geschatzten Riickwartsbewegungsorts- 
kurve an der Anzeige, sogar nachdem die Zielortskurve 
fixiert ist. 

21. Hilfsverfahren fiir ein Fahrzeug bei der Riick- 
wartsbewegung gemaB Anspruch 20, dadurch gekenn- 
zeichnel, dass der Fahrzeug zu stand bei der Riickwarts- 
bewegung auf der Grundlage eines Lenkungswinkels 
und/oder einer Raddrehzahl des Fahrzeugs bei dem 
zweiten Schritt erfasst wird, 

22. Hilfsverfahren fiir ein Fahrzeug bei der Riick- 
wartsbewegung gemaB Anspruch 20, dadurch gekenn- 
zeichnel, dass die Zielortskurve mit der spezifischen 
Zeitabstimmung bestimmt wird, wenn die geschatzle 
Riickwartsbewegungsortskurve mit einer erwarteten 
Riickwartsrichtung und/oder einem On des Fahrzeugs 
bei dem funften Schritt iibereinstimmt. 

23. Hilfsverfahren fiir ein Fahrzeug bei der Riick- 
wartsbewegung gemaB Anspruch 21, dadurch gekenn- 
zeichnel, dass die ZielorUkurve rnit der spezifischen 
Zeitabstimmung bestimmt wird, wenn das Ende der ge- 60 
schatzten Riickwartsbewegungsortskurve mit einer er- 
warteten Ruckwartsrichiung und/oder Position des 
Fahrzeugs bei dem fiinften Schritt iibereinstimmt. 

24. Hilfsverfahren fiir ein Fahrzeug bei der Riick- 
wartsbewegung gemaB Anspruch 20, gekennzeichnel 
durch einen siebenten Schritt zum Fuhren eines Fahrers 
des Fahrzeugs mittels einer Srimme und/oder einem 
Bild, um zu veranlassen. dass das Fahrzeug mil der 
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Zif loriskurvc iibereinstimmt. 

25. MiltsverKahren fiir ein Fahrzeug bei der Riick- 
wartsbewt^gung gemaB Anspruch 21, gekennzeichnel 
durch cincn siebenten Schritt zum Fiihren eines Fahrers 
des Fahr/.cugs mittels einer Stimme und/oder einem 
Bild, urn zu veranlassen, dass das Fahrzeug mil der 
Zielortskurve iibereinstimmt. 

26. Hilfsverfahren fiir ein Fahrzeug bei der Riick- 
wartsbewegung gemaB Anspruch 22, gekennzeichnel 
durch einen siebenlen Schritt zum Fuhren eines Fahrers 
des Fahr/eugs mittels einer Stimme und/oder einem 
Bild, urn zu veranlassen, dass das Fahrzeug mit der 
Zielortskurve iibereinstimmt. 

27. Hilfsverfahren fiir ein Fahrzeug bei der Riick- 
wartsbewegung gemaB Anspruch 23, gekennzeichnel 
durch einen siebenten Schritt zum Fiihren eines Fahrers 
des Fahrzeugs mittels einer Stimme und/oder einem 
Bild, um zu veranlassen, dass das Fahrzeug mit der 
Zielonskurve iibereinstimmt. 
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